Mall for forslagsformulering, analys av
mekaniskt svangningssystem i TSKS06

System

Vi vill undersoka egenskaper hos ...
[Beskriv kortfattat ert fysikaliska system — vad det dr och vilket uppférande ni vill studera.
Referera dven till en tydlig bild eller skiss i figur 1]

Figur 1. [En tydlig bild eller skiss av det fysikaliska systemet]

Systemuppforande

[Beskriv hur insignalen pdverkar systemet].
e Systemets insignal x(t) ar ...

[beskriv insignalen och relatera den till en ldmplig referensniva eller ett referensldge.
Hdnvisa dven till figur 2, ddr detta framgdar]
e Systemets utsignal y(t) ar ...

[beskriv utsignalen och relatera den till en ldmplig referensniva eller ett referensldge.
Hdnvisa dven till figur 2, ddr detta framgdar]

Vid vila ar x(t) =0, dvs... [beskriv insignalen vid vila],

och y(t) =0, dvs... [beskriv utsignalen vid vila].

Figur 2. [Tva tydliga skisser/ritningar av tvd scenarier hos det fysikaliska systemet —
en skiss som beskriver Ildget vid vila och en som beskriver Idget efter pdverkan
av insignalen x(t) som resulterar i utsignalen y(t).]

Systemmodell

Vi modellerar det fysikaliska systemet som ...

[ * Var tydlig med hur ert fysikaliska system modelleras som ett idealt system (som kommer
att vara linjdrt, vilket visas efter att ni senare kommit fram till en differentialekvation
som beskriver er systemmodell).

* Pd ndgot sdtt kommer alla féreslagna system att modelleras som en punktformad massa
som vid forflyttning pdaverkas av tyngdkraften, en fjdderkraft och en ddmpningskraft
samt eventuellt insignalen (om den dr en kraft).

* Alla tidsberoende signaler, krafter m.m. ska skrivas som x(t), F(t) osv., medan konstanter
anges utan “(t)” ]

Figur 3. [En tydlig skiss/ritning av det ideala systemet med punktmassa, med pdlagd
insignal x(t), resulterande utsignal y(t), alla inverkande krafter och évriga
intressanta och inverkande faktorer]



Exempel pa systemforslag — det system som
examinatorn visade pa seminariet

System
Vi vill undersoka egenskaper hos en pendlande meterlinjal som hédngeri en

infastningspunkt, se figur 1 nedan.
Upphangningspunkt —— > | -

Figur 1. En pendlande fysikalisk linjal

Systemuppforande
Nar linjalens upphangningspunkt forskjuts horisontellt, sa kommer linjalen att borja pendla.
e Systemets insignal x(t) ar infastningspunktens horisontella avvikelse [m] fran sin
referensniva/-linje, som ar linjalens lodlinje vid vila, med positiv riktning at hoger
i figur 1. Se dven fortydligad beskrivning i figur 2.
e Systemets utsignal y(t) ar linjalens vinkelavvikelse [rad] fran sin referenslinje, som
ar den forflyttade lodlinjen (dvs. efter insignalens pdverkan) - se figur 2.
(Anm: Hdr dr det Idmpligare att prata om referenslinje dn referensnivd for bdde
insignal och utsignal. "Niva” relateras mer naturligt till ett vertikalt Ildge.)
Vid vila ar x(t) =0, dvs. upphdngningspunkten ar stilla, vilket medfor att y(t) =0, dvs. linjalen

hanger stillastdende rakt ned langs lodlinjen.
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Figur 2. a) Systemet vid vila, dvs. fér insignalen x(t) =0 som ger utsignalen y(t) =0.
b) Systemet efter pdverkan av insignalen x(t) som resulterar i utsignalen y(t).
Systemmodell

Vi modellerar det fysikaliska systemet som en punktformad massa m som ar upphangd i en
viktlos lina av langd L, dar m ar linjalens massa och L ar avstandet fran
upphdngningspunkten till linjalens tyngdpunkt, se figur 3.

F o ar tyngdkraften, F d(z) ar en dimpningskraft, F’ L(t) ar den kraft som linan haller upp

massan med och Fx(t) ar en ekvivalent skenbar kraft som vill flytta punktmassan at vanster

om upphangningspunkten ar stilla i stallet for att flyttas strackan x(t) at hoger (som

examinatorn forklarade vid det inledande seminariet).
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Figur 3. En ideal modell av det fysikaliska pendelsystemet.



